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Cuando un haz de luz se propaga a través de la i|| Imagen TERN Edu |ti] Criterio de is ¡ 

atmosfera, se ve afectado por las fluctuaciones del índice | a f | | selección | 

de refracción a lo largo del camino óptico [1]. Basado en J O toro! MEN | | Threshold= 

este fenómeno se presenta el principio de funcionamiento | i Mediana + (N)(IQR) 

para medir la componente transversal del viento a partir se E IS V | | 2. | 

del desplazamiento del patrón de centelleo que produce AI it II ct E slo ainina, 


una fuente de luz LED y un detector de imágenes 
instalados a una distancia conocida [2]. El trabajo tiene un 
objetivo inicial y se centra en describir el algoritmo, el 
análisis y procesamiento de imágenes digitales en el 
receptor para detectar y seguir en el tiempo las 
variaciones de los centelleos sobre el sensor. A partir de 
la secuencia de imágenes individuales, se calculan series 
de tiempo de coordenadas centroides horizontales y 
verticales para cada una de las luces empleadas. Las 
coordenadas del centroide de los LED se utilizan 
posteriormente para estimar la velocidad del viento [3]. 
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Figura 1. Diagrama de flujo del algoritmo implementado 
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cuentas para la | IQR ecuación de 
fila que corta los W ai <A Medi + (N)(UQR To 
pein mi pitona: (NUCE propoagación del 


haz gaussiano [4]. 
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250 > Este trabajo buscó generar un algoritmo 
para detectar el centroide de un spot de luz 
pan producido por un LED en condiciones de 
a — 750 a laboratorio utilizando una placa Raspberry Pi 
in a 1000 a y una cámara NolR. 
y T E Se logró comenzar con una línea de 
E erementa He aa i investigación que busca implementar 
CE SIRUICA 1500 técnicas conocidas de procesamiento de 
ma imágenes con sistemas optoelectrónicos de 
bajo costo para la caracterización del 
i ne Te 2000 | recurso eólico en Patagonia Austral. La 
Pixeles x i) 0 500 A 1500 j sis ARS cd ai importancia de la localización de los spots 
Imagen con dilacion Imagen con dilacion Imagen con dilacion radica en la información que brindan con 
0 ' 0 0 cada desplazamiento, a partir de la cual 
250 . puede estimarse la velocidad del viento. 
En pasos siguientes se busca hacer una 
sl experiencia de campo para medir el flujo de 
= 0 - pa viento transversal. El algoritmo estimará la 
a 1000 A a variabilidad de la ubicación del centroide en 
o. E E el tiempo para un camino Optico mayor a 
z j 100 m. Luego se comparara con sistemas 
1500 - tradicionales (anemómetro), con los que 
1750 ir TA cuenta el grupo de Energías renovables, y se 
000 cosfcientes: 10 y trabajará en su optimización bajo 
| y y i | | | condiciones ambientales reales. 
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Figura 4. Imágenes procesadas de los dos spots para diferente configuración de ventana de erosion y dilación 
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